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Die folgeodon Angaben sind den vom Anmeldeor efngereichten Unterlagen entnommen 

Prufungsantrag gem. § 44 PatG ist gestellt ! 

® Heckuberwachungssystem fur ein Fahrzeug ' 

® Bei einem Heckuberwachungssystem fur ein Fahrzeug 
vergroBert ein Prisma 2 den unteren Abschnitt des durch 
eine Kamera 1 aufnehmbaren Bereiches und verwendet 
eine Verwendungseinrichtung den unteren Abschnitt. In 
dieser (Configuration kann das Bild in der naheren Umge- 
bung des eigenen Fahrzeuges aufgenommen werden, 
ohne da R dadurch die Detection der durch das aus einer 
grofien Entfernung herannahende Fahrzeug erzeugten 
optischen Flusse dadurch behindert wird, und zu anderen 

Zwecken alszur Detektion der optischen Flusse verwen- - ; 

det werden. { 
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Beschreibung 



Die Erfindung betrifft ein Heckiiberwachungssystem fur 
ein Fahrzeug, und insbesondere ein Heckiiberwachungssy- 
stem zum Detektieren eines anderen Fahrzeugs, welches 
sich dern eigenen Fahrzeug wahrend des Fahrens des Fahr- 
zeugs nahert, unter Verwendung eines von einer in/an dent 
Fahrzeug angebrachten Kamera aufgenommenen Bildes 
und zum Ausgeben einer Warming an den Fahrer. Nebenbei 
soil bier beachtet werden, daB das Heck auch hintere Seiten 
oder diagonale Ruckseiten mit einschlieBt ■: • 

Bei einer fur ein sole he s Heckiiberwachungssystem fur 
ein Fahrzeug beispielhaften herkommiichen Technik wird 
ein sich dem eigenen Fahrzeug nahemdes anderes Fahrzeug 
unter Verwendung von von dem anderen Fahrzeug ausge- 
henden optischen Flussen detektiert. Unter Bezug auf Fig. 1 
5A bis 9D wird ein herkommliches Heckiiberwachungssy- 
stem fur ciri Fahrzeug crklart. 

Fig. 9A his 9C zeigen Ansichtcn zur Krklarung cincr Vcr- 
anderung eines von einer Kamera 1 aufgenommenen riick- 
wartigen Hintergrundbildes; Fig. 9A zeigt eine Situation 
einschlieBIich des eigenen FahrzcugsVFig. 9B zeigt ein von 
der Kamera 1 zum Zeitpunkt t in einer Umgebung des eige- 
nen Fahrzeugs aufgenornrhenes Bild. Fig. 9C zeigt ein zum 
Zeitpunkt t + At aufgem>mmenes Bild. ^ 

Es wird nun angenommen, daB das eigene Fahrzeug auf 
einer ebenen StraBe geradeaus fahrt. Das Verkehrszeichen 
und das Gebaude, die in Fig.9A in Bereichen hinter dem ei- 
genen Fahrzeug liegen, weidcn als Bilder beobachiet, wie ; 
sie in Fig."9B und 9C zum Zeitpunkt t beziehungsweise I -t* 
At gezeigt sinci Werden die entsprechenden Punkle in die- 
sen beiden Bildem miteinander verbunden, so erhalt man 
Geschwindigkeitsvektoren^ wie sie in Fig. 9D gezeigt sind. ; ' 
Diese Vektoren werden als "bptische Husse" bezeichnet; In 
dem Fall, wehn sich" ein tblgehdes'Fahrzeug nahert, sind dib 
Richtungeii der ! Vektoren L iii den' optischen Fliissen in Figl 1 
10D gegenlaufig. Bei^dem herkSminlichen^Umgebungs- 
uberwachungssystem wird die Beziehung zwischen dem ei- ■ 
genen Fahrzeug und dem nachfolgehden Fahrzeug- oder ei- 
nem anderen auf einer Nachbarspur fahrenden Fahrzeug un- 
ter ' Verwendung der optischen Fliisse uberwacmVum 'das'; 
sich dem cigenen Fahrzeug nahcrndc andcrc Fahrzeug zu" ; 
uberwachen und dabei cine Warniing an den Fanner auszu- 
geben. ' 11 ' '■■ "'*' : ;/ ' ^"' f: ' • ■"'" ,v - ; 

Beim ZuriickstoBen oder Ruckwartsfahren mit dem Fahr- 
zeug dagegen gibt es, selbst wenn das Gesichtsfeld nach 
hinten durch einen Seitenspiegel oder einen RUckspiegel er- 
ganzt ist, einen Bereich, der auBerhalb des GesichtsfeldVdes 
Fahrers liegt. Speziell groBe Fahrzeuge,' so wie Lastwageh; 
und Busse haben in einer rtickwardgen oder seitlich-riick- 
wartigen Richtung beziiglich des Fahrzeugfahrers einen gro- 
Ben lolen Winkel. Mil dem Ziei, einen solchen Nachteilzu 
beseiligen, wurde vorgeschlagen, initlels eines von einer an - 
der Ruckseite des groBen Busses angebrachten Kamera auf- 
genomnienen Bildes der StraBe hinter dem Bus ein hinteres 
seitliches Gesichtsfeld - bereitzustellen und, wahrend das 
Fahrzeug ruckwarts fahrt, die hintere seitliche Richtung zu 
uberwachen. 

Wahrend das Fahrzeug ruckwarts fahrt, muB die zum 
Uberwachen der ruckwartig-seitlichen Richtung verweridete 
Kamera den Bereich innerhalb einiger Meter ausgehend 
vom Heck des* Fahrzeugs uberwachen, damit ein Ilindernis 
in der Nahe des Fahrzeugs ermittelt werden kann. Anderer- 
seits muB die Kamera, wahrend das Fahrzeug vorwarts - 
fahrt, den Raurn cinigc Meter wcit oder mchr hinter dem 
Heck des Fahrzeugs aufnehrnen, damit die entweder vonei- J 
nem dem^eigeneh Fahrzeug folgenden oder von einem auf 
einer benachbarten Fahrspur fahrenden und sich aus groBer ; 
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Entfernung anriahemden Fahrzeug erzeugten optischen 
Fliisse detektiert werden konnen. 

So muB die ziirn Uberwachen der rUckwarti gen Richtung 
verwendete Kamera, wahrend d*s :Fahrzeug vorwarts fahrt 
bzw. ruckwarts fahrt, jeweils unterschiedliche Bereiche auf- 
nehrnen; Deshalb war es bhlang nicht moglich, daB zum 
Oberwachen der ruekwariig-seillichen Richtung sowohl, 
wahrend das Fahrzeug vorwarts falirt als auch wahrend es 
ruckwarts fahrt, nur eine einzige Kamera verwendet wurde. 
Mit dem Ziel, einen solchen Nachteil zu beseiligen, wurie 
die Verwendung einer Weitwinkellinse vorgeschlagen, iie r 
vermag, sowohl den Raum in der Nahe des Fahrzeugs als 
auch den weit vom eigenen Fahrzeug entfernten Raum auf- - 
zunehmen. Jfedoch ist bei einem System gemaB diese nr'Vbrv 
sichlag die Auflosung des gesamten StraBenbildes verringen, 
so daB das Detektieren von optischen Flussen erschwert ist: 

Bei einem herkommiichen Verfahren zum Detektieren 
von optischen Fliissen werden die wciBcn T.inicn der' eige- 
nen Spur auf cincr geraden StraBe detektiert, wird der Krcu- 
zungspunkt der verlangerten Linien der detektierten weiBen 
Linien als FOE^Punkt denniert und werden, urn optische 
RUsse zu erhalten, radial ausgehend von dem FOE, Korrela- 
tionsberechnungen durchgefUhrt, wodurch ! eine Hochge- 
schwindigkeits-Bildverarbeitung verwirklicht wird. Jedoch 
ist bei einem von der Kamera nachts aufgenommenen Bild 
von der StraBe der Kontrast nicht sehr hoch, so daB es 
schwierig ist, die weiBen Linien zu detektieren. Um einem 
solcheri Nachteil abzuheifenv konnen die weiBen Linien in 
der Nahe des Fahrzeugs dadurch -detektiert werden, daB dai 
He^k des Fahrziiugs zu' einem solchen AusinaB be]euchlet 
ist, daB einerseils das hintere Fahrzeug an einem sicheren 
Fahren nicht gehicdert ist und^andererseits die weiBen Li- 
nien auf dem Bild der StraBe erksnnbar sihdl? 

Da jedoch, v/ahrend 5 das eigene Fahrzeug vorwarts tahrt, 
die ziim Oberwachen der ruckwSriig-seitlichen Richtung 
vetv>endete Kamera den -weit entfernten Raum aufnimmt, 
karin, wahrend das eigene Fahrzeug vorwarts fahrt; diese- 
einzige Kamera nicht zum' ruckwartig-seitiichen Oberwa- 
chen und Detektieren der weiBen linien in der Nahe des 
Fahrzeugs verwendet werden. Auch in dies em Fall kann ein 
Vorschlag sein, daB eine Weitwinkellinse verwendet wird, 
die vermag, den Raum in der Nahe und in groBer Hntfcmung " 
des eigenen Fahrzeugs aufV.unch'mcn. Jedoch 1st gemaB dic- 
sem -Vorschlag die Auflcsung des gesarhteri Bildes der 
StraBe verringert, so daB das Detektieren von optischen 
Fliissen erschwert ist - ' < ; < ' c . - 

Es ist ein Ziel der Erfindung, ein Heckiiberwachungssy- 
stem fur : ein Fahrzeug zu liefem, mit dem ein Bild in der 
Nahe des eigenen Fahrzeugs aufgenommen werden kann, 
' ohne daB das Detektieren von durch ein sich von einem ent- 
fernten Ort nahemdes Fahrzeug erzeugten optischen Fliisse 
behindert isU und bei dem das in der Nahe des Fahrzeugs 
aufgenoinmene Bild zu einem anderen Zweck als zur Detek- 
tion von optischen Flussen verwendet werden kann. 

Um obige Ziele zu erreichen, ist gemaB der Erfindung, 
wie in dem Grundaufbauschema in Fig. 1 gezeigt ist, ein 
Heckuberwacbuhgssystem fur ein Fahrzeug vorgesehen, 
mit: - 
einer an einem Fahrzeug angeordneten Bildaufnahmeein- 
richtung 1 zum Aufnehmen des Hecks des Fahrzeugs zum 
Bereitstellen eines Bildes; ' 
einer Einrichtung 4a-l zum Detektieren der Bewegung ent- 
sprechender Punkte in zwei von der Bildaufnahmeein rich- 
tung zu zwei Zeitpunkten aufgenommenen Bildern als opti- 
' schcrFluB; : j • "3 

cincr Gcfahrcinsch a tzungscin richtung 4a-2 7um Detektieren 
des sich dem eigenen Fahrzeug nahernden und in der Nahe 
des eigenen Fahrzeugs fahrenden Fahrzeugs auf Grundlage 
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des Wertes des von dem anderen Fahrzeug ausgehendem opr. :: J der einem von der Bildaufnahme-VergroBenings-Einrich- 

tischen Russes; ' * ?I tung vergitfBerten unteren Abschnitt desselben entspricht,* 

einer Bildaufnahmebereich-VergroBenings-Einrichtung 2 und detektiert die -Detektionseinrichtung zum Detektieren 

zum VergroBern eines unteren Abschnitts des von der Bild- des optischen Russes den optischen RuB aus dem ersten 

aufnahmeeinrichtung aufnehmbaren Bereichs; und . 5 Bildabschnitt. 

einer Verwendungseinrichlung;20 : zuin Verwenden des .dem . In dieser* Konfiguration isL, da der optische RuB anhand 

unteren Abschnitt ^ehlsprechendeo Bildes zu einem anderen nur des ersLen Bildabschnius DO delekliert wird und die: 

Zweck als dem Detektiered des optischen Russes. Bildverarbeitung fur den zweiten Bildabschnitt CO wegge- 

In dieser ^Configuration verwenden die Bildaufnahmebe- lassen werden kann, die Bildverarbeitung zum. Detektieren 

reich- VergroBerungs-Hinrichtung 2 rum. VergroBern eines 10 des optischen Musses minimierbar. . ' ; ty 

unteren Abschnitts des durch die Bildaufnahmeeinrichtung Der Verwendungsabschnitt weist vorzugsweise auf: - 

aufnehmbaren Bereichs und ( die ^rwendungseinrichtung eine WeiBe-Linien-Detektionseinrichtung zum Detektieren 

20 das dera unteren Abschnitt entsprechende Bild. Daher ist eines Paares von an beiden Seiten des eigenen Fahrzeuges 

dadurch, daB der untere. Abschnitt des durch die Bildaufnah- , angeordneten weiBen Iinien durch Verarbeitung des ersten 

meeinrichtung aufnehmbaren Bereichs vergroBert wind, die 15 Bildabschnittes, 

Auflosung.des Bildes im oberen Abschnitt des aufhehmba- eine Unterer-FOE-Setz-Einrichtung zum Setzen des Kreu- : 

ren Bereichs nicht verringert. Das dem vergroBerten unteren zungspunktes von verlangerten Linien der durch die WeiBe- / 

Abschnitt entsprechende Bild in. der Nahc des Fahrzeugs Tjnicn-Dctcktionscinrichtung dctckticrtcn weiBen Linien 

kana zu cincm anderen Zwcck als dem Detektieren der ppti- . - als cincn ersten FOE (Brcnnpunkt der Vcrlangcrung) des cr- 

schen Riisse verwendet werden. * r n ; ; ^ : : : ; i: v . : 20 ' sten Bildabschnittes, und ; 3 . 

Vbrzugsweise weist die Verwendungseinricbtung 20 eine ^ eine Oberer-FOE-Setz-Einrichtung zum Setzen eines zwei- 

Anzeigeeinrichtung 6b zum ■ Anzeigen des. durch Hdie^Bild^j : ; ten FOE ;des zweiten,Bildabschnittes auf Grundlage des er t 

aufnahmeeinrichtung aufgenommenen Bildes, auf. - i . > _•>■ > : ^ - ; : ; ; ? sten Bildabschnittes; und > : j : t - ; i , t 

In dieser Kon figuration kann, da die. Verwendungseln— iZ wobei die Detektionseinrichtung zum Detektieren des opti- . 
richtung 20 eine Anzeigeeinriqhiung 6b zunv Anzeigen des s schen Russes die optischen Rtlsse aus dem. zweiten Bildab- 
durchidie Bildaufnahmeeinrichtung, aufgenommenen Bildes ; , schnitt durch Verwendung des durch die Oberer-FOE-Setz- 
aufweist, die Hecktiberwachung, Vcah'rend : das tFahrzeug Einrichtung gesetzten ersten FOE detektiert. -, r 
rilckwarts fahrt, durch eui- Auswiahlenudes dem durch die v . : In dieser Konfiguration muB, wenn das Bild der.weiBenv 
Bildaufnahme^VexgroBenm^-Einrichtung vergroBerten un- : , . Linien auf dem ersten Bildabschnitt in einer dunklen Umge- 
leren AbschniU enlsprechenden Bildes in 4e*rNahe des. 30 bung (naehls und innerhalb eines Tunnels) schwierig aufzu- 
Fahrzeugs dMichgefiihrt werden.:; . '.i-i v. : t'^i.v nehmen ist, zum Aufnehnien der weiBen Linien im zweiten - 

Vorzugsweise* weist das LHec$cuberwachurtgssyste<ii wei-i V BUdabschnitt nur die.Umgebung des hjnteren JEndes des 

ter eine Fahrzeug-Ruckwartsf ahrt-Detektionseinriehtqng 5 ■ : ; . Fahrzeugs mit Licht beleuchteUwerden. , ; : . j 

zum Detektieren, pb das eigeoe Fahrzeug nickwarts fahrt, t^e ObererrFpE r Einstel^eijnrichtung weist vorzugsweise. 

auf, md wird das von der Bildaufnahmeeinrichtung aufge- 35 cine Hinrichtung zum /^peichern. eines Versatzes zwischen 
nommene Bild von der Anzeigeeinrichtung angezeigt^ wenn, , dera ersten iFpE uijd dem zweiten ^ FOE auf und stellt den 

von der Fahrzeug T Ruckwa^sfahn-I^tektionseinnchtung zweiten FO^ ciurch, ein Y^schieben des;ersten FOE urn den 

detektiert wird, daB das Fahrzeug nickwarts fahrt T . ;•; Versat^ ein« w . : y.;; ;J iL -r. 

In ; dieser Konfiguration zejgt, wean von der Ijahrzeug-,^ , la dieser^Konfiguratipn ist es nicht notweridig, daB der 

Ruckwa^sfahrt^etekiionseinrichtung . 5 f detektiert . wird; -;4i> (zweite J?OE aus dem fiir deh.unteren Bildaufnahmebereich 

daB das Fahrzeug nickwarts fahi-t, dje Anzeigeeinrichtung \ detekU^ten yinkel zwischen den weiBen Linien berechneU 

6h automaii.se h dan yon dcr^Bildaufnahmccinri^tung fh .. wird. y v- r» ^ : - ;, r . •; -j- U = ■ f . 

aufgenommcne Bild an. Dcshalh. ist cs nicht crfofdcrlich, , r Dic^ BildaufnahTrvcbcrcichs-VcrgroBcm 

daB der Benutzer die Anzeigeeinrichtung 6b unter : \ferwen- vc ist vorzugsweise ein Prisma mil einem unteren Abschnitt, 

dung des manuellen Schalters % einVausschaltet. ... * 45 \der nach unten hin dicker wird, so daB der untere AbschniU 

Vorzugsweise detektiert die Detektionseinrichtung zum ; ;. des durch dje B^daufnahmeemrichtung aufnehmbaren Be^^ 

Detektieren des optischen Russes den optischen FluB dann, reichsr vergroBert wind, und I einem mil dem -unteren ^Vb- 

wenn von der Fahrzeug-ItticJw^sfahrt^^ schnitt integral ausgebildetenfoberen Abschnitt mit einer 

tung oicht detektiert wird, daB das Fahrzeug rQckwSrts fShg. - gle^chfoiinigen Dicke vb , . ^ \ > ; ,, u . 

In dieser Konfiguration detektiert, wend kein RQckwarts- 50 . \ In dieser Konfiguration ; weist das Prisma mit dem oberen 

fahren des Fahrzeugs detektiert wird, dievDetektionseinrichv \ AbschniU mit. einer gleichfennigen^Dieke und dem unteren . 

lung 4a-l zum DeLektieren des opiischen fusses auloina- , AbschniU mil einer. nach unlen groBer werdenden Dicke ei- 

lisch den optischen RuB. Daher muB der Benutzer wahrend . nen konsianlen Prismenwinkel auf, so daB die Anderung des 

des Vbrw arts fahrens oder vor dem Losfahren die Detekti- Brechungs^ndex fur das von dem oberen Abschnitt des Pris- 
onseinrichtung 4a- 1 zum Detekieren des optischen Russes 55 mas einfallende Licht verringert ist, wodurch der tote Win- 

nicht ein-/ausschalten. . r . >l. kel an der Grenze zwischen dem oberen Abschnitt und dem 

Vorzugsweise weist das von der Bildaufnahmeeinrich-/ unteren Abschnitt des Prismas verringert ist. : 

tung erhaltene Bild einen ersten Bildabschnitt auf, der einem Die oben genannten und weitere Ziele und Merkmale der 

oberen Teil, des durch die BUdaumahnieeinrichtung auf- Ertindung werden in der folgenden Beschreibung anhand 
nehmbaren Bereichs entspricht, und einen zweiten Bildab- GO , 4er Zeichnung naher ausgefuhrt. 

schnitt, der einem durch die Bild auf nahme-VergroBerungs- . 4 zeig* das Crundaufbau schema eines erfindungsge- 

Einrichtung vergroBerten unteren Abschnitt entspricht, und mMBen Ileckiiberwachungssystems fur ein Fahrzeug; 

zeigt die Anzeigeeinrichtung nur den zweiten BHdabschnitV., Fig. 2 zeigt eirvBlockdiagramm einer Ausfurirungsform 

an. , ; * t :: • . ' \ ; '■.-•■ t \ des erfindungsgemaBen Heckiiberwachungssystems; 

Vor7.ugswcisc weist das von der BildaufnahmccinncH^.fiS , Jflg. 3 zeigt cine Ansicht zur Erklarung der Form und der 

tung erhaltene Bild cincn ersten Bildabschnitt auf, der cincm. Funkrionswcisc cincs Prismas, durch welches das in Fig. 2 , 

oberen Teil des von der Bildaufnahmeeinrichtung aufnehm r . r , gezeigte e^findungsgemaBe HeckuberwDchungssystem ge- 

baren Bereichs entspricht und einen zweiten Bildabschnitt, bildet ist; j . : - r u :. v - 
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Fig. 4 zeigt eine Ansicht auf einem von einer Kamera 3uf- . 
genommenen Bild; •. . - 

Fig. 5 zeigt- eine Ansicht auf dem geteillen Bild (oder 
Randbild), das durch Teilen des aufgenommenen Bildes er- - 
zeugtworden ist; .5 

Fig. 6 zeigt eine Ansicht zur Erklarung der \forgehens- 
weise beim Detektieren von'weiBen Linien; 

Fig. 7A und 7B zeigen Ansichten zum Erklaren der 1 Vbr- 
gehensweise beim Detektieren optischer Fliisse; 

Fig. 8 zeigt ein HuBdiagramm, das den Verarbeitungsab- 10 
lauf einer CPU zeigt, duich die das erfindungsgemaBe Heck- 
iiberwachungssystem gebiidet ist; 

Fig. 9A bis 9D zeigen Ansichten zur Erklarung einer Am 
derung des durch eine Kamera nach binten binaus aufge- 
nommenen Bildes. -15 

Es folgt nun, in Bezug auf die Zeichurig, eine Erklarung 
verschiedener Ausfuhrungsformen der Erfindung. 

Fig. 2 zeigt cin "Blockdiagramm cincr Ausfuhrungsform 
cincs crfindungsgcmaBcn Umgcbungsiibcrwachungssy-. 
stems. Wie in Fig. 2 gezeigt ist, ist eine Kamera 1 an bzw. in 20 
einem Fahrzeug an einer Position i angeordnet, von der aus 
das Heck des Fahrzeugs aufgenommen werden kann, und 
fokussiert die Kamera ein durch eine Linse la einfallendes 
Bild in eine Bildebene lb. 1 - w 

Ein Prisma 2, das als Vergro^erungseinrichtung zum Ver- ' 25 
grSBern des aufzunehmenden Bereichs dient, weist einen '■« 
obercn Abschnitt 2a mit einer gleichfSrmigen Dicke und ei- r 
nen unteren Abschnitt 2b mit einer nach unten bin dicker : 
werdenden Dicke auf. Wie aus FSg. 3, wo das Prisma 2 nicht v 
vor der Linse la angeordnet ist, ersichllieh ist, ist durch den 30 
Ofinungswinkel der Linse la ein Aufnahmebereich A defi- 
niert. Wenn das Prisma 2 vor der Linse la angeordnet ist, - f 
fallt das Bild in dem Aufnahmebereich B auBerhalb des 
Aufnahmebereichs. A so ein, daE der durch die Kamera4~ : - 
aufnehmbare untere Bereich C auf einert* unteren Abschnid 35 : 
C vergroBert ist Zum Zweck des' Auffindens des Hecks;' 
wenn das-Fahrzeug ruckwarts fahrt, ist das Prisma 2 vor der" < 
Lirtse la' angeordnet, so daB der duith den unteren Abschnit* * ■ 
2b einfailende Abschnitt C innerhalb sines Bereichs von ei-^ - 
nigen Metern von dem Fahrzeug aus liegt. : ' i -;V '_>\'40' 

Ein Speicherbereich 3 weist einen ersten Biidspeicher 3a* ' 
cincn zwcit.cn Biidspeicher 3b," cincn Diffcrcntialbildspci-" 
chcr 3c fur das gctciltc Bild und cincn Spcichcr 3d fur den 
diveigenten optischen FluB auf. Der erste und der zweite 
Biidspeicher 2a und 2b speichern die Pixeliri einer von den 45 
in der Bildebene lb der Kamera 1 abgebildeten Bilddateh 5 
Dl ausgehend konvertierten m- mal n-Matrix (z,B; 512 x 
512 Pixel und mit einer Heiligkeit von 0 bis 255 Helligkeits- - 
stufen) temporar als D2 und D3 ab und liefem die Pixel an'« 
einen Mikrocomputer 3. Der erste 'Biidspeicher 3a und der 50 
zweite Biidspeicher 3b speichem die, ausgehend ven dem 
zu einem eingestellien Zeilabschniu At aufgenommenen 
Bild, konvertierten in x n-Pixel-Daien D2 und D3 sukzes- 
sive in einer solchen wechselnden Art, daB die Daten D2 
und D3 zum Zeitpunkt t in den ersten Biidspeicher 3a, zum 55 
Zeitpunkt t + At in den zweiten Biidspeicher 2b, . . . abge- 
spei chert werden. Der Diflerentialbildspeicher 3c fur das 
geteilte Bild speichert die durch Teilen der Pixeldaten D2 
und D3 erzeugten Daten D4 des geteilten Bildes ab. Der 
Speicher 3d fur den divergenten optischen FluB speichert GO 
optische FluBdaten D5 in einer divergenten Richtung und 
liefert sie an den Mikrocomputer 4. r > ' ' - - 

Der Mikrocomputer 4 weist eine CPU 4a auf; die gemaS 
einem Steuerprogramm arbeitet, einen ROM 4b zuni Spei- 
chern des Stcucrprogramrncs fur die CPU 4a und vorgc- 65 
schricbcncr Wcrtc und cincn RAM 4c zum tcmporarcn Ab- ■ 
speichem der zum Durchfuhren der Berechnung seitens dsr 
(TPU 4a erforderlichen Daten. „ 



Sin' Alarmerzeugungsabschniu 6 v/eist eine Ahzeige 6a, ' 
die als Anzeigeeinrichtung 6a dient, und einen Lautsprecher 
6b auf. Die Anzeige 6a zeigt das von der Kamera 1 aufge- 
nommenen Bild an. ZusStzlich die Anzeige 6a, wann 
immer entschieden wird, daB die Gefahr eines Zusammen- 
stoBes oder Kontaktes mil dem ?ndt?ren Fahrzeug, das sich 
dem eigenen Fahrzeug naherl; besteht,, visuell die Gefahr fur 
den Fahrer an, indem die dementsprechende NachrichL-an-l' 
gezeigt wird. Die Anzeige 6a kann ein Display sein, wie es ; , 
fur einen Fernsehempf anger verwendet wird* - ■. ') ^ ^ 

Auf Grundlage des von dem Mikrocomputer 3 in denv 
Fall, wenn entschieden worden ist,' daB die Gefahr eines Zu- 
sammenstoBes oder Kontaktes mit einem anderen Fahrzeug 
besteht, erzeugten Laut sign als S2 wird von dem Lautspre- 
" cher 6b ein Alarm mittels eines Lautes oder Tones ausgege- 
ben, z. B. erzeugt derLautsprecher 6b bei jeder dieser Tatsa- \ 
chen eine pkustische Anleitung oder einen ' akustischen 
Alarm. t i c- ■ 

Tm folgcndcn witrd die Funktionswcisc cincs Hcckubcr- 
1 wachungssystems mit der oben beschriebenen Konfigura- 
don erklart. Zuersrbeginnt die (TP! J 4a, wenn von einem ^ 
Riiekwartsgarigsensor.5 kein Riickwartsfahftsignal SI aus- 
gegeben wrd,. automatisch mit dem Detektieren des opti- 
schen Flusses. Wahrend das Fahrzeug nicht rtlckwarts fahrt, 
d, h. wenn gewiinscht.ist,:daB waturenddes Vorwartsfahrens 
oder vor dem Anfahren die Hecktiberwachung durchgefUhrt 
wird, beginnt die CPU 4a mit dem Detektieren des optischen 
Flusses. Dies erspart die Zeit. und Arbeit eines Ein-/Aus- 
schaltens der Detektion.des optischen Russes mittels eines 
niahuellen Schalters. : : . .1 ■ ■ . ■ . y 

^Das Deteklieren des optischen Flusses wird nach foigen-: 
dem^Verfahren durchgefuhrt. Zi.erst liefert die Kamera 1 das 
aufgenommene Bild, wie'es in f ig. 4 gezeigt ist, als Aufnah- * 
mcbild-Daten Dl an l den Mikrocomputer 4. Das aufgenom- 
mene Bild v/eisi einen ersten Bildabschnitt DG auf, der ei- 
neri durch den oberen Abschnitt 2a des Prismas 2 einfallei*- ' 
den oberen : Abschnitt D entspricht, und einen zweiten Bild- 
abschnitt CG, der einem' durch den unteren Abschnitt 2b des 
Prismas 2 einfallenden unteren Abschnitt C entspricht. Der 
zweite Bildabschniit CG isrvertikal komprimiert. Das , auf- -. 
genommene Bild weist eine StraBe 10, auf die StraBe 10 auf- 
gcmalte wciBc Unicn, an bcEdcn Scitcn der StraBe in auf- 
rcchtcr Position vorgcschcnc:Scitcnwandc 16, die in der 
Miltelposition in einer horizontalen Linie in der Bildflache 
: verschwinden, und ein sich naherndes Fahrzeug 17 auf. : 

Die CPU 4a konvertien die von der Kamera zum Zeit- 
punkt t aufgenommenen Daten Dl in die Pixeldaten 2 mit 
512 x 512 Pixeln und mil einem Helligkeitswert von 0 bis 
255 Helligkeitsstufen und liefen sie an den ersten Biidspei- 
cher 2a. Der erets Biidspeicher 2a speichert die Pixeldaten 
D2 temporar ab, so *la£ sie fUr den Mikrocomputer 4 jeder- 
/jtil lesbar sind. Nach einem vorgeschriebenen Zeilabschniu 
At lieferl der Mikrocoinpuler 4 die Pixeldaten D3 des zum 
Zeitpunkt t + At aufgenommensri Bildes an - den zweiten 
Biidspeicher 2b. Der erste Biidspeicher 3a und der zweite 
Biidspeicher 3b speichem also sukzessive die Kxeldaten D2 
und D3 von in einem vorgeschriebenen Zeitabstand von At 
aufgenommenen Bildem ab. 

Mittels der Verarbeitung durch die CPU 4a werden die Pi- 
xeldaten D2 mit dem Helligkeitswert Im,n in Pixeln in der 
m-ten Zeilen und n-ten Spalte gemafl Fig. 4 horizontal abge- 
rastert, so daB ein Unterschied im Helligkeitswert (Im^i + 1 
- Tm,n) zwischen dem zugehorigeri Pixel und einem benacrn 
barten Pixel erzielt wird. Falls dieser groBer als ein vorge- 
schricbcncr Wert ist, wird als Helligkeitswert Tmn = 1 gc-- 
nommcni ' Falls cr klcincr ist als dicscr vorgcschricbcncr 
Wertv' wird "als Helligkeitswert Imn = 0 genommen. Unter 
dieser Annahme wird ein geteiltes Bild (Randbild), wie es in 
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Fig. 5 gezeigt ist, erzeugt, welches das Bild nur an den Rari- 
dem des aufgenommenen 'Bildes darstellt. Das so erzeugte . 
geteilte Bild wird in Form der Daten D4 des geteil ten Bildes 
an einen Difterentialbildspeicher 2c fur das geteilte Bild ge- 
liefert. - , : Vis; > r .- ' - - 

Fur das geteilte Bild wird, wie in Fig. 6 gezeigt ist, eine 
Bezugslinie Vsu gesetzt. Die Bezugslinie Vsl ist so gesetzt, 
da& sie.iru geteilte n Bild in einery.in-horizontaler Richtung 
gesehen,. ; Mittelposition des geteilten. Bildes vertikal ver- 
lauft. Genauer gesagt ist die Bezugslinie, in horizontaler 
Richtung gesehen, in der Mitte der Spur, in der das eigene 
Fahrzeug fahrt, gesetzt, und wird die Bezugslinie von den 
weiBen Linien 12 und 13 iiberschnitten. 

- Nachdem die Bezugslinie V SL gesetzt worden ist, wird 
eine.Suche nach den Randpunkten eines Paares von weiBen 
Linierfl2 und 13, die an beiden Seiten der eigenen Spur an- 
geordnet sind, durchgefuhrt. Das Such en der Randpunkte'. 
der wet Ben Linien 22 und 23 wird inncrhalb des zweiten 
Bildabschiiittcs CG durchgefuhrt^ d.:h. -von cincr am.untcrcn 
Rand des in Fig. 6 gezeigten Bildausschnittes angeordneten 
horizontalen Lime H (lo) bis zu einer horizontaleirXinie H i 
(lk)- Zuerst werden die Randpunkte, ausgehend.vom unter-: } 
sten Ende, auf der Bezugslinie V s l in horizontaleiRichtung 
zu beiden Enden hin gesucht. So erhalt man die an der tin-, 
ken bzw. rechten Seite bezuglich der Bezugslinie VsL-.ange- J 
ordneten Randpunkte^P (lo) der wei8en;Liniel2;Urid P (&&) 
der weiBen Li nie 13, ? :-* ) r>. ; r -j.\ ; > ■■• 

. Als. nachstes werden die Randpunkte vom Punkt Psi aus-~ 
gehend, welcher am zweiten Punkt Yam untersten Ende aus. 
angeordnel ist, in horizontals Richtung zu beiden Enden hin . 
gesucht; So,erhiili man die :an der linken bzw. rechten: Seile 
bezuglich. der-BezugsHnje V S t : angeordneten Randpunkte R. ; 
(li) der. weiBen Linie 12 lind P (ri) der. weiBen Linie 13, 

•Dieses Verfahren wird sukzessive nach obea hin durchge- 
fuhrt, so daB man die Randpunkte des^eteiltes Bildes erhalt; 
Als.Ergebnis ist esjtnoglich^im, zweiten Bildabschnitt CG 
nur die Endpunkte des. Paares von < weiBen Linien 12 und 13 
auf beiden Seiten der Spur, auf welcher das eigene" Fahrzeug ■ 
fahrt, zu extrahieren. Unter . Verwendung der. extrahierten 
Randpunkte werden nach der Methode der.kleinsten Fehler- 
quadrate genaherte Linienerzeugt und a Is die weiBen Linien 
12 und 13 detektiert Die CPU 4a dicnt als Kin richtung zum 
Sctzcn cincs untcrcn FOE (Brcnnpunkt der Ycrlangcrung),^ 
so daB die genaherten linien der detekderten weiBen Linien: > 

12 und 13 so verlangert werden, daB ihr Kreuzungspunkt als 
FOE* im zweiten Bildabschnitt CG gesetzt wird. Wie oben 
beschrieben wurde, ; isU da- die, weiBen Linien 12 Und 13 im 
zweiten Bildabschnitt CG vertikal ; komprijniert; sind. der 
Kreuzungspunkt FOE" der verlangerten Linien 12 und 13 im; 
zweiten Bildabschnitt CG bezuglich des FOE im ersten 
Bildabschnitt DGversetztr Wie. aus Fig. 6 ersichdich ist, 
kann der vertikale Versatz. AS: zwischen FOE und FOE, da 
er durch den Ort der Kamera, die Form des Prismas us w. de- 
finiert ist, vorab in, dem ROM 4b abgespei chert werden. In 
dieseni Fall dient die CPU 4a als Einrichtung zum Setzen 
des oberen FOE. Und zwar wind der auf die oben beschrie- 
bene Weise gesetzte FOE* um den Versatz AS nach oben ver- 
schoben, so daB der FOE im ersten Bildabschnitt DG gesetzt 
werden kann. . , ■ s 

Analog wird das an beiden Seiten der eigenen Spur ange- 
ordnete Paar von weiBen Linien 12 und 13 im zweiten Bild- 
abschnitt CG bezuglich der Pixeldaten D3 des nach At auf- 
genommenen- 'Bildes detektiert., Der JCreuzungspunktider 
verlangerten linien der detektiert en weiBen Linien 12 : 'und 

13 wird als FOE* gesetzt Der , FOE* wird zum Sctzcn dpi 
FOE um den in dem ROM 4b ahgcspcichcrtcn Versatz AS. 
nach oben verschoben. Aus diesem Grund muB, wenn z. B: 
das Bild der weiBen Linien im ersten Bildabschnitt D< J in ei- 



ner. dunklen Umgebung (nachts oder innerhalb eines Tbn- 
nels) schwierig aufzunehmen ist, zum Aufnehmen der wei- 
Ben Linien im zweiten Bildabschnitt CG nur die n ah ere Um- 
gebung des hinteren Endes des Fahrzeuges mil Licht be- 
5 leuchtet werden. Deshalb kann zu diesem Zweck eine kleine 
und koslengiinstige Lichtquelle verwendet werden. Weiter 
ist, da das Licht nach unLen gerichtel ist, das auf das nachfol- 
gende Fahrzeug gerichtete Licht weniger blendend. 

Sobald der FOE gesetzt ist, fordert die CPU 4a die opti- 
10 schen Flusse an, so ; daB sie die Gefahr fur das auf der be- 
nachbarten Spur fahrende andere Fahrzeug oder dass in der--. 
selben Spur nachfolgende Fahrzeug detektieren kann. Im 
folgenden wird, nun in Bezug auf Fig. 7, das Verfahren des 
Anfordems der'optischen Flusse erklart Zuerst werden aus 
lS^idem ersten Bildspeicher 2a die Pixeldaten D2 gewonnen. Im 
zum Zeitpunkt t aufgenommenen Bild wird ein sich in eine 
radiate Richtung von dem wie. oben beschrieben gesetzten 
FOE zu cincrn bestimmten intcrcssicrcndcn Punkt crstrck- 
kendes rcchtcckigcs Fcnstcr gesetzt (Fig. 7A). Als nachstcs 
20. -.werden aus dem zweiten Bildspeicher 2b die Pixeldaten D3 

> gewonnen. Im zum Zeitpunkt t + At aufgenommenen Bild 
wird, wUhrend das Fenster Punkt fur Punkt in die sich radial 
von dem FOE erstreckende Richtung verschoben wird, der 

i Absolutwert der Helligkeitswertdifferenz zwischen jedem 
25 j der das Fenster zum Zeitpunkt t bildenden Kxel und dem 
entsprechenden Pixel zum Zeitpunkt t + At errnittelt. Und 
zwar wird der Absolutwert zwischen dem Pixel P zum Zeit- 
punkt t (Fig. 7 A) und dem , entsprechenden Pixel Q zum 
Zeitpunkt t At (Fig. 7B) errnittelt, Der Verschiebebetrag 
30 "v des Fenslers, wenn die Summeider so> ermilielien Hellig- 
keilswerldiirerenzen mini in al ist, wird. als der oplische FluB 
r des interessierenden Punktes verwendet • : - 

,,Obiges Verfahren wird fur ajie Puhkte im ersten Bildab- 
i schnitt DG des aufgenommenen 3 i Ides wiederholt, so daB 

• •36vdic optischen Flusse ;inoer>jalb des -ersten Bildabschnittes 
^ DG ermittelt werdeni'.Das neben dem : eigenen Fahrzeug fah- 
rende - andere . Fahrzeug nahert sich dem eigenen Fahrzeug 
mitigetinger.MoglichkeitAVahrscjbeinlichkeit. Deshalb ist es 

f schwierig^ dije optischen Flusse. im zweiten j Bildabschnitt 
: .4(MCG, der ein Bild in :der naheren Umgebung .des eigenen 
Fahrzeuges. darstellt, -zu detektieren: Um einem isolchen 
~ Nachlcil' abzuhel fen, werden di c optischen Fliissc nur i m cr- 
steafBildabschnitt DG dctckticrt. So kann die Bildvcrarbci- 
; tung fur den zweiten Bildabschnitt C( 5 weggelassen werden, 
^S^wocUirph die Verarbeitungsgeschwindigkeit der (^PU 4a er- 
hohtist. ":<) r*:» " i /- . 

>Wentt <fie ermittelten optischen Flusse im FOE konvergie- . 
i* ren.jbedeutet dies, daB. das auf 'der benachbarten . Spur fah- 

* rende oder auf derselben Spur nachfolgende andere Fahr- 
50 zeug rnit .langsamerer Geschwindigkeit fahrt als das eigene 

Fahrzeug. Das het8t,4as andere Fahrzeug bleibt hinter dem 
eigenen Fahrzeug zuriick. .Wenn . umgekehrt ; die enniUellen 
optischen Flusse vom FOE weg diyergieren, nahert sich das 
andere Fahrzeug dem eigenen Fahrzeug. 
■55; Alle -von der Szenerie und den Markierungen auf der 
StraBe erzeugten optischen Flusse im ersten Bildabschnitt 
DG konvergieren in den FOE und konnen somit leicht von 
dem sich nahemden benachbarten oder tblgenden Fahrzeug 
unterschieden werden. Die Lange der von dem benachbarten 
60; oder folgenden Fahrzeug erzeugten optischen Flusse ist pro- 
portional zur Relativgeschwindigkeit des eigenen Fahrzeugs 
in Bezug auf das andere benachbarte. oder nachfolgende 
Fahrzeug. Daher wird, ;wenn die;T^nge des von dem FOE 

> diyergierenden optischen Flusses eine vorgeschriebene 
65 ; J^ngc uhcrschrcitct, cnLschicdcn, daB sich das andere Fahr- 
zeug dem eigenen Fahrzeug abrupt nahert. Um den Fahrcr 

t von dieser Tatsache zu informieren, wird durch einen Laut 
von dem Lautsprecher 6b eine Wamung ausgegeben, daB 
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sich ein Fahrzeug nahert. Ansonsten v/ird f im Anzeigebe- 
reich 6a eine Anzeige gemacht, daB sich das andere Fahr- 
zeug nahert. < ' 

Wenn andere rseits von einem Fahrzeug-Ruck warts fahrt- 
Detektionssensor ein RUckwartsfahrtsignal S2 an den Mi- 5 
krocomp titer 4 ausgegeben wird, zeigl die CPU 4a nur den 
zweiLen Bildabschnitt CG des von der Kainera 1 aufgenom- 
menen Bildes in der naheren Umgebung des eigenen Fahr- 
zeuges an. Daher ist dadurch, dafi der erste Bildabschnitt, 
der, wenn das Fahrzeug riickwarts fahrt, nicht beriicksichtigt 10 
werdeh niuB, nicht angezeigt wird, die Sicht verbessert. 
Weiter ist es, da das von der Kamera 1 aiifgenomrnene Biid 
automatisch von dem Anzeige bereich 6a angezeigt wird, 
wenn mit dem eigenen Fahrzeug riickwarts gefahren wird, 
nicht erforderlich, daB 'der Benutzer (Fahrer) den Anzeige- 15 
bereich 6a mittels eines manuellen Schalters ein-/ausschal- 
tel. So erspart sich der Benutzer die Arbeit des Ein-/Aus- 
schaltcns des manuellen Schalters; " 

Wic oben bcschricbcn, wird, wenn das cigene Fahrzeug 
vorwarts fahrt, die Heckiiberwachung durch Detektion der 20 
optischen Flusse auf dem durch die Kamera zum Detektie- 
ren des sich dem eigenen Fahrzeug nShemden anderen Fahr- 
zeuges aufgenommenen Bild durchgeftihrt Andererseits 
wird, wenn das eigene Fahrzeug riickwarts fahrt, die Heck- 
Uberwachung durch Auswahl des durch das Prisma 2 in dem 25 
Anzeigebereich 6b vergroBerten Bildes in der naheren Um- 
gebung des Fahrzeuges durchgefUhrt. So ist die Heckiiber- 
wachung sowohl auf das Vorwartsfahren als auch auf das 
Riickwartsfahren des Fahrzeugs hin angepaBt, ohne daB 
zwei Kameras benutzi werden und/oder die Kamera bewegl 30 
wird. 

Weiter ist, da der untere Abschnitt des durch die Kamera 
aufnehmbaren Bereiches durch das Prisma 2 vergroBerbar 
ist, die Auflosung des ersten Bildabschnittes GD nicht ver- 
ringert. Weiter kann, da der zweite Bildabschnitt CG fur be- 35 
liebige andere Zwecke (die Heckuberwachung, wahrend das 
Fahrzeug riickwarts fahrt, und wahrend des EinsteUens des 
FOE) als zur Detektion des optischen Flusses verwendet 
werden kann, das Bild in der naheren Umgebung des Fahr- 
zeuges aufgenommen werden, ohne daB die Detektion der 40 
von dem aus einer groBen Entfemung herannahenden Fahr- 
zeug herriihrenden optischen Flusse dadurch hchindcrt wird, 
und zu andcrcn Zwcckcn als zu Detektion der optischen 
Flusse verwendet werden. 

In Bezug auf das in Fig. 8 gezeigte nuBdiagramm, das 45 r 
die Verarbeitungsweise der CPU 4a veranschaulicht, wird 
im folgenden eine detaillierte Erklarung der Funktionsweise 
des Heckuberwachung ssy stems fur ein Fahrzeug gegeben. 

Zuerst wird, falls von dem Ruckwartsgang-Detektions- 
sensor 5 ein Fahrzeug-RUckwartsfahrt-Signal SI ausgege- 50 
ben wird (T in Schritt SP1), unter der Entscheidung, daB 
das Fahrzeug ruckwarts fahrt, der zweiie BildabschnilL CG 
in dem Anzeigebereich 6a angezeigt (Schrill SP2). Falls 
kein Fahrzeug-Ruckwartsfahrt-Signal SI ausgegeben wird 
("N" in Schritt SP1), werden unter der Entscheidung, daB 55' 
das Fahrzeug vorwarts fahrt oder vor dem Anfahren still- 
stent, die zum Zeitpunkt t aufgenommenen Bilddaten Dl, 
wie sie in Fig. 4 gezeigt sind, von der Kamera 1 zum Bereit- 
stellen der in den ersten Bildspeicher 2a abzuspeichemden 
Pixeldaten D2 abgerufen (Schritt S P3). 60 

Jedes zu einem Zeitpunkt t +- At aufgenommene Bildda- 
tum Dl wird abgerufen, so daB die im zweiten Bildspeicher 
2b abzuspeichemden Pixeldaten D3 hereitgestellt werden 
(Schritt SP4). Die Pixeldaten D2 und D3 werden durch ein- 
andcr gcicilt, so daB das cntsprcchcndc gctciltc Bild gclic- G5 
fcrt wird (Schritt SP5). Die weiBcn Linien an beiden Scircn 
der Spur, in der das eigene Fahrzeug fahrt, werden detektiert 
(Schritt SP6). Als nachstes wird der Kreuzungspunkt der 



verlangerten Liriieri der weiBen Liriien inherhalb des detek- 
tierten Bildabschnittes CG als FOF gesetzl (Schritt SP7). 

Der in dem ROM 4b abgespeicherte Versatz AS wird ge- 
holt (Schritt SP8), und der im Schritt SP8 gesetzte FOF 
wird zum Setzen des FOE um den -Versatz AS verschoben 
(Schrill SP9). Als nachstes werden zum Detektienm des 
AusmaBes'der von dem in der benachbarten Spur fahrenden 
oder dem eigenen Fahrzeug in derselben Spur folgenden 
Fahrzeug ausgehendenGefahr die optischen Flusse inner- 
halb des ersten Bildabschnittes DG detektiert (Schritt 
SF10). Falls die ermittelten optischen Flusse in eine von 
dem FOE divergierende Richtung weisen und eine Lange 
aufweisen, die eine vorgeschriebene Lange uberschreitet 
("J" in Schritt SP11), wird eine Entscheidung getroffen, daB 
sich das andere Fahrzeug dem eigenen Fahrzeug nahert. In 
diesem Fall wird durch einen Lauf des Lautsprechers 6b die 
Wamung ausgegeben, daB sich ein Fahrzeug nahert, uno im 
Anzeigebereich 6a cine Darstellung ausgegeben, die cine 
abruptc Annahcrung' des andcrcn Fahrzciigcs anzcigL Da- 
nach kehrt das' Verfahren zu Schritt SP1 zuriick. Falls die op- 
tischen Fliissei in eine in den FOE konvergierende Richtung 
weisen oder eine Lange aufweisen, die die vorgeschriebene 
Lange in divergierende; Richtung nicht Uberschreitet, wird 
eine' Entscheidung getroffen, daB sich kein Fahrzeug nahert 
("N* in Schritt SP11). Das Verfahren kehrt direkt zu Schritt 
SP2 zurOck: f ' : " V - * " 

Bet der obigen Ausfuhrungsform wird zum Setzen des 
FOE der gesetzte FOE' um den zuvor in dem ROM 4b abge- 
speicheiten Versatz AS verschoben; wodurch die Verarbei- 
lungsgeschwintiigkeil der CPU 4a erhohl isU Falls kein Be- 
darf bestehli die^Verarbeitungsgeschwindigkeil der CPU 4a 
zu"*eihdh'en,' wird ein' Versatzwirikei zwischen den weiBen 
Linien innerhalb des zweiten Bildabschnittes CG berechnet, 
und'ebenso zwischen den- weiBeb Linien innerhalb des er- 
sten Bildabschnittes IXi, welche durch die Befestigungspo- 
sitzon der Kamera und die Form' der Linse bestirhmt sind. 
Der ICreuzungspunkt der verlangerten Linien der weiBen Li- 
nien im zweiten Bildabschnitt . CG, wenn sie um den Ver- 
satzwinke] verschoben sind, ist als FOE definierbar. : 

Bei der obigen Ausfuhrungsform weist das Prisma 2 mit 
dem oberen Abschnitt 2a rriil einer gleichformigen Dicke 
und dem 'unteren Abschnitt 2b mit cincr nach unt.cn groBcr 
werdcriden Dickc -cinen konstanten Prismcnwinkcl auf, so 
daB die Arideruri^ des Brechungsindex fur das von dem obe- 
ren Abschnitt 2a und 2b des Prismas 1 2 einfallende Licht ver- 
ringert ist^ wodurch der tote Wihkel an der Grenze zwischen 
dem oberen Abschnitt 2a urid dem unteren Abschnitt 2b des 
Prismas 2 verringert ist; Jedoch kann das Prisma 2 auch so 
konfiguriert sein, daB der Prismenwinkel des oberen Ab- 
schnittes 2a riach unten hin kontinuieriich zunimmt, wo- 
durch der Brechungsindex der optischen Achse- des vom 
oberen Abschnitt 2a und vom unteren Abschnitt 2b einfal- 
lenden Lichtes kontinuieriich veriinderi wird. Dies erlaubt 
eine weitere Verringerung des toten Winkels. 

Patehtanspriiche 

1. Heckiiberwachungssystem fur ein Fahrzeug, mit 
einer an einem Fahrzeug angeordneten Bildaufnahme- 
einrichtung (1) zum Aumehmen eines Bildes des 
Hecks des Fahrzeugs zum Liefem eines Bildes; 
einer Einrichtung (4a-l) zum Detektieren, als optischer 
FluB, der Bewegung der 'entsprechenden. Punkte von 
zwei durch' die Bildaufnahrneeinrichtung (1) zu zwei 
' Tcitpunktcn aufgenommenen Bildcm; 
' cincr Gcfahrcinschat7.ungscinrichtung (4a- 2) >.um Dc- 
■ tekiieren auf (Jrundlage der optischen Flusse von dem 
: anderen Fahrzeug^ ob das in der naheren Umgebung 
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,das eigenen Fahrzeugs.fahrende andere Fahrzeug sieh 

• dem eigenen FahrzeVg niihert; - J •> 
einer Bildaufnahme-.yecgroBerungseinrichtung (2) zurn 
VergrbBem eines.: unteren Abschnitls des dureh die 
Bildaufnahmeeiniichtung aufnehmbaren Bereiches; 

; und ■ k :: i -r^fi-'j v zy.-^fi ■ " 
einer Verwendungseinrjchtiiag (20) zuui Verwenden 
.-des dem unteren 'Abschnitt entsprechenden Bildes zu 
.einem andere n tZweck-als- denY; Detektieren der opti- 

• schen Fliisse.^:, . ; 

2. - Hecku^erwachungssystenvnach Anspruch 1, wobei 
. die Benutzungseinrichtung (20) eine Anzeigeeinricji- 
, tung (6a) zum Anzeigen des durch die Bildaufnahme- 
•* einrichtung (1) aufgenommenen Bildes aufweist. 

3. I Ieckuberwachungs system .gemaB Anspruch 1, das 
i.weiter eine Fahrzeug^Riickwartsfahrt-Detektionsein-, 

richtung (5) zum Detektieren, pb das eigene Fahrzeug 
ruckwarts fahrt, aufweist, und wobci die Anzcigccin- 
richtung (6a)_das yon dcr Bildaufnahmccinrichtung (1) 
aufgenommehe Bild anzeigt, wenn von^derFahrzeugn, 
Ruckwartsfahrt-Detektionseinrichtungr (5) cfctektiert ;_. 
wird, daB das Fahrzeug nick warts fahrt . » ■ : . ; f >\- > 

4. HeckObenvachungssyste^-gemoB Anspruch 1; wov i 
bei die Einrichtung (4a- 1) zum Detektieren des pptt- 
schen Flusses,. ; wena » .yon der ^ahrzeug-R#ckwarts- ; 25 
fahrt-Detfiktionseinrichtung (5) nicht detektiert wird,-;j 
daB das Fahrzeug rilckwans. fahrt, die optischen Fliisse 

• detektiert. j., U}[ ;7 -. : ;; . . v{- y, ^rs^ ~ o IO-l 
. : -5. Heckiiberwachungssystem gemaB Anspruch L.wo- 
: : t>ei das von der Bildaufnahiueeinrichjung (1) erhallem? ; 30 ,. ; 

Bild; einen emen Bildabschnitt (DG), der : eineiH oberen ^ 

//Teil des von . der. Qildaufnahnieeinnchtung.r^l) auf- ;: 

j nehmbaren Bereiches^ en^spricht, und einen : zweiten . 

. Bildabschnitt;(CG), der einem, unteren Abschnitt ^des- , . 
selben entspricht und der; von der Bild^ufnahmeryerr^^S = 

, groBerungseinrichtung (2) yergroBert is V aufweist, und; :v 
, wobei, die Anzeigeeinnchtung (6a) nur den ; zweiten : 

./Bildabschnitt (CG),anzeigt» ? t i : . ; it . ;[ ; ; it -.v. - „ 'r.' r 
6. Ileckuberwachungssystem gemaB Anspruch; 1^ wq-^ 

. bei das yon der Bildaufnahmeeinrichtung (1) erhaltene 40 1 . 
Bild einen ersten BUdabschnitt.(pG)» der einem oberen k 
Tcil des von dcr Bildaufnahmccinrichtung (t) ;; auf- ; J 
nehmbaren Bcrcichs cntspricht* undcincn zweiten 
.Bildabschnitt (CG), der einem von der Bildaufnahme- 
VergroBerungs-Einrichturig (2) vergroBerten unteren 

_ Abschnitt desselben entspricht, aufweist, und, wobei 
die Einrichtung (4a- 1) zum petektieren.dess opu^cheny L> 
Husses den optischen FtuB aus, dem ersten Bildab^ ; 
schnitt (DG) detektiert. , , ; . , . r . i ' ; . ± 

. Heckiiberwachungssystem gemaB Anspruch 1, wo- .50.- 
bei der Verwendungsabschnitt (20) aufweist: 
eine WeiBe-Linien-Deieklionseinrichtung (4a-3) zum 

. Detektieren eines Paares von an beiden Seilen des eige- . 
nen Fahrzeuges angeordneten weiBen Linien durch 
Verarbeitung des ersten Biidabschnittes (DG), 
eine Unterer-FOE-Setz-Einrichtung (4a-4) zum Setzen 
des Kreuzungspunktes von verlangerten Linien der 
durch die WeiBe-Linien-Detektionseinrichtung (4a- 3) 
detektierten weiBen Linien als einen zweiten FOE 
(Brennpunkt der Verlangerung) des zweiten Biidab- 
schnittes (CG), und \ 1 

, eine Oberer-FOE-Setz-I^nrichtung. (4a-5) zum Setzen 
des ersten FOF- des zweiten BiWabschnitres (CG) auf 
. Grundlage des zweiten Biidabschnittes (CG); und . r 
wobci die Dctcktionscinrichtung (4a-1) zum Dctcktic- 
- rcn des optischen Flusscs die optischcn.Fliis.se aus dem 
ersten Bildabschnitt (D(5). durch Verwendung , des 
durch die Oberer-FOE-Setz-Einrichtung (4a- 5) gesetz- 



45 



55 



eo 



65, 



^ ten ersten FOE detektiert. 

8. HeckOberwachungssystem gemaB Anspruch 7, wo- 
bei die Oberer-FOE-Setz-Einrichtung (4a-5) eine Ein- 
richtung (4b) zum Abspeichem eines Versatzes (AS) 
zwischen dem ersten FOE und dem zweiten FOE auf- 
weist und den zweiten FOE durch Verschieben ; des er- 
sten FOE uin den Versalz (AS) selzl. 
_9. Heckiiberwachungssystem gemaB Anspruch 1, wp- 
•;bei die Bildaufnahmebereich-VergroBerungs-Einrich- 
tung (2).ein Prisma (2) ist, das einen unteren Abschnitt 
(2a) aufweist, welcher nach unten hin dicker wird, so 
daB.der.untere Abschnitt (CG) des durch die Biidauf- 
nahmeeinrichtung aufnehmbaren Bereiches vergroBert 
■ wird, .und einen mit dem unteren Abschnitt (2a) inte- 
vgrierten und eine gleichformige Dicke aufweisenden 
. oberen Abschnitt (2b) aufweist. 
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